



BAB 1 PENDAHULUAN 
1.1 Latar belakang 
Saat ini teknologi sangatlah berkembang dari berbagai aspek salah satunya 
teknologi pesawat tanpa awak. Dalam teknologi pesawat tanpa awak salah 
satunya quadcopter. Quadcopter merupakan sebuah mesin terbang yang dapat 
dikendalikan jarak jauh oleh pilot atau mampu dikendalikan secara otomatis 
menggunakan hukum aerodinamika untuk mengangkat dirinya. Penerapan 
quadcopter sekarang mulai bervariasi sebagai contoh menurut Damar (2017) 
mengatakan bahwa pemadam kebakaran memanfaatkan drone untuk membantu 
pemadaman kebakaran. Selama tugas pemadaman drone berfungsi memetakan 
lokasi kebakaran. Untuk mendukung tugasnya tersebut, drone dipasang 
teknologi pencitraan suhu, kamera, termasuk sensor gas untuk melacak dan 
menolong korban. Saat ini pengontrolan quadcopter mayoritas masih 
menggunakan sebuah remote pengontrol quadcopter berupa joystick atau 
menggunakan aplikasi berbasis android. Padahal sebuah gerakan sederhana 
dalam pengontrolan quadcopter dapat mempermudah pilot untuk 
mengendalikan quadcopter tersebut. 
Menurut Fernández, et al. (2016) quadcopter merupakan pesawat tanpa 
awak yang akan menjadi bagian dari kehidupan sehari-hari masyarakat yang 
terintegrasi sepenuhnya dengan baik. Sangatlah penting untuk merancang cara-
cara berkomunikasi yang aman antar quadcopter dengan masyarakat. Kemajuan 
pada User-Centered Design (UCD) yang diterapkan dalam Natural User Interfaces 
(NUI) untuk menggunakan bahasa alamiah manusia seperti suara, gerakan, 
ataupun pandangan untuk berkomunikasi dengan teknologi quadcopter. Pada 
penelitian Pallas, Setyawan & Prasetio (2017) menjelaskan tentang sistem 
kendali navigasi quadcopter menggunakan suara melalui smartphone dan 
arduino dengan metode text processing. Pada penelitian Pribadi, Jonemaro & 
Setyawan (2017) yaitu tentang pengendalian quadcopter dengan prinsip virtual 
reality menggunakan google cardboard. Pada penelitian Hadi, Setyawan & 
Maulana (2017) tentang sistem kendali navigasi AR Drone quadcopter dengan 
prinsip natural user interface menggunakan microsoft kinect. 
Menurut Sarkar, et al. (2016) tentang pengendalian quadcopter dengan leap 
motion controller. User memberikan instruksi sebuah gerakan tangan untuk 
mengendalikan quadcopter. Data gerakan tangan akan ditangkap oleh leap 
motion yang terhubung dengan ground station melalui USB. Ground station akan 
menjalankan ROS (Robot Operating System) dengan platform linux untuk 
mengolah data gerakan tangan menjadi sebuah instruksi pengendalian 
quadcopter. Python digunakan sebagai bahasa pemrograman untuk interaksi 
dengan AR Drone. Ground station terhubung dengan AR Drone menggunakan Wi-





Menurut Skraba, et al. (2015) dalam penelitian ini menjelaskan tentang 
pembuatan prototipe kursi roda yang dikendalikan menggunakan leap motion, 
suara dan input user serta arduino UNO sebagai microcontroller untuk mengolah 
data yang diterima dari leap motion. Node js digunakan untuk sebagai HTTPS 
web server dan juga komunikasi Leap motion dengan arduino uno. Leap motion 
digunakan sebagai kontrol kursi roda melalui gesture recognition, keyboard 
digunakan sebagai input user manual untuk kontrol kursi roda dan suara 
digunakan sebagai kontrol kursi roda melalui speech recognition. Penelitian ini 
menunjukkan bahwa leap motion dapat berkomunikasi dengan node js. 
Berdasarkan penelitian diatas dibuatlah sebuah penelitian yang 
mengimplementasi dari NUI sebagai kontrol kendali navigasi sebuah quadcopter. 
Dalam penelitian ini NUI yang digunakan yaitu gerakan tangan sederhana yang 
dilacak oleh leap motion. Node js sebagai penghubung antara leap motion 
dengan quadcopter. Quadcopter merupakan sebagai objek yang akan 
dikendalikan.  
1.2 Rumusan masalah 
Berdasarkan latar belakang maka terdapat rumusan masalah dari penelitian 
ini adalah sebagai berikut:  
1. Bagaimana menentukan nilai koordinat untuk setiap gerakan sistem kendali 
navigasi AR Drone menggunakan leap motion? 
2. Bagaimana tingkat ketepatan gerakan sistem kendali navigasi AR Drone 
menggunakan leap motion? 
3. Bagaimana tingkat delay response sistem kendali navigasi AR Drone 
menggunakan leap motion? 
4. Bagaimana tingkat kecepatan pergerakan quadcopter yang dihasilkan oleh 
leap motion sebagai sistem kendali quadcopter? 
1.3 Tujuan 
Sesuai dengan rumusan masalah yang telah disebutkan maka terdapat 
tujuan dari penelitian ini sebagai berikut:  
1. Mengetahui nilai koordinat untuk menentukan setiap gerakan sistem kendali 
navigasi AR Drone menggunakan leap motion. 
2. Mengetahui tingkat ketepatan gerakan sistem kendali navigasi AR Drone 
menggunakan leap motion. 
3. Mengetahui seberapa besar tingkat delay response sistem kendali navigasi 
AR Drone menggunakan leap motion. 
4. Mengetahui kecepatan pergerakan quadcopter yang dihasilkan oleh leap 
motion sebagai sistem kendali quadcopter. 
1.4 Manfaat 




1. Dapat dijadikan sebagai pengembangan dalam penelitian-penelitian 
sebelumnya sehingga menghasilkan hasil penelitian yang lebih baik lagi. 
2. Mengetahui tingkat delay response sistem kendali navigasi AR Drone 
menggunakan leap motion. 
3. Membantu pengguna agar dapat mengendalikan quadcopter lebih mudah 
khususnya bagi pengguna pemula yang ingin mengendalikan quadcopter. 
1.5 Batasan masalah 
Penentuan batasan masalah dilakukan agar permasalahan yang sudah  
dirumuskan dapat lebih terfokus dan tidak meluas. Pada penelitian ini, batasan 
masalah tersebut antara lain: 
1. Quadcopter mengunakan AR Drone Parrot 2.0. 
2. Menggunakan satu telapak tangan sebelah kanan. 
3. Penggunaan AR Drone dilakukan di ruangan indoor. 
4. Tidak boleh ada tangan lain disekitar tangan pengguna ketika melakukan 
pengendalikan quadcopter. 
5. Gerakan quadcopter yang dikendalikan yaitu roll, pitch, yaw, gaz, takeoff, 
hover dan mendarat. 
1.6 Sistematika pembahasan 
Sistematika pembahasan dalam skripsi ini meliputi sebagai berikut: 
BAB 1  Pendahuluan 
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan masalah, 
tujuan, manfaat, batasan masalah, dan sistematika pembahasan. 
BAB 2  Landasan Kepustakaan 
Bab ini membahas tinjauan pustaka dari penelitian-penelitian 
sebelumnya dan dasar teori yang mendukung dalam pembuatan 
sistem ini.  
BAB 3  Metodologi  
Bab ini menjelaskan tentang langkah-langkah dalam melakukan 
penelitian ini, antara lain metode penelitian, analisis kebutuhan 
sistem, perancangan dan implementasi sistem, pengujian dan 
analisis, dan penutup. 
BAB 4  Analisis Kebutuhan  
Bab ini membahas apa saja kebutuhan pengguna, kebutuhan 
sistem, fungsional dan non fungsional yang diperlukan dalam 





BAB 5  Perancangan dan Implementasi  
Bab ini berisi tentang merancang sistem dari kebutuhan yang ada 
dan diimplementasi dari aplikasi yang sudah dikonsep pada 
perancangan.  
BAB 6  Pengujian dan Analisis  
Pada tahap ini juga disebut inti dari pada penelitian, karena hasil 
penelitian bisa dilihat saat pengujian dari implementasi yang 
sudah dilaksanakan sebelumnya dan dianalisis hasil dari 
pengujian. 
BAB 7  Penutup  
Bab ini berisi tentang penarikan kesimpulan penelitian dan saran 
dari pengguna untuk pengembangan sistem selanjutnya. 
